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利用者等価測距誤差（UERE） 5．3m 20．6m 1．5～2m 3．6m
HDOP（標準値） 2 2 2 2
























































































































































































































































































天頂角（。 ） 0 O．5 1
受信機の海面上の高さ（km）
　　1．5 2 3 4 5
60 0，OO3 O，003 0，OO2 O，OO2 0，002 0，002 O，001 0，001
66 O，006 O，006 0，005 O，OO5 O，004 O，003 O，OO3 0，003
70 O，012 O，011 O．01 0，OO9 O，008 0，006 0，005 O，004
73 0．02 O，018 0，017 O，015 O，013 0，011 O，OO9 0，OO7
75 O，031 O，028 0，025 0，023 0，021 0，017 O，014 O，011
76 O，039 0，035 0，032 0，029 0，026 0，021 O，017 O，014
77 O．05 O，045 0，041 O，037 0，033 0，027 0，022 0，018
78 O，065 0，059 O，054 O，049 0，044 0，036 O．03 O，024
79 O，087 0，079 0，072 O，065 0，059 0，049 0．04 O，033
79．5 O，102 O，093 0，085 0，077 0．07 0，058 0，047 0，039
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遅延時間（msec）非同期測位 同期測位 非同期測位 同期測位




遅延時間（msec）非同期測立 同期測立 非同期測立 同期測立
100 1．11 0．53 O．82 O．54500 1．28 0．52 1．02 0．52




















遅延時間（ms） 非同期測位 同期測位 非同期測位 同期測位
100 1．13 0．79 0．76 0．56
500 1．43 0．76 1．21 0．76
1000 1．71 O．75 1．22 0．75
1500 1．77 O．73 1．20 O．732000 2．10 O．72 1．28 O．72
2500 2．48 0．69 1．20 0．69
3000 2．73 O．80 1．18 O．81
3500 3．57 O．74 1．17 0．76
4000 3．70 O．80 1．12 0．80
表4．3　遅延時間毎の3次元のαms
遅延接続（cm） 直接接続（cm）
遅延時間（ms） 非同期測立 同期測立 非同期測立 同期測位
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　以上の図から、全ての測位モードが同じ時間で変動を開始していることが分かる。っまり、非同期
モードに関していえば、実時間性が確かにあり、同期モードについては、作られた基準局データの時刻
に同期して測位を行っていることが確認できた。また、同期モードに比べて非同期モードの測位点のば
らつきがはっきりと分かる。特に遅延接続の非同期モードの測位結果は測位点のばらつきが目立つこと
が分かる。
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第5章まとめ
5．1　測位モードによる測位結果の違い
　本研究において、RTK－GPSには非同期モード・同期モードの2っの測位モードがあり、その特徴は
大きく異なることが確認できた。以下にそれぞれの測位モードの特徴をまとめる。
5。1．1　非同期モード
　非同期モードは、測位結果出力が正秒から100ms程度の遅延を常に含んでいるが、ほぽ実時間にな
されるため、移動体に対する追従性が非常に高い。しかし、基準局データを常に予測した値を使って測
位を行うため、測位精度はやや悪い。さらに、間違った基準局データの予測をしてしまうと、測位精度
が劇的に悪化する。これは、定点で連続的に測位結果をモニターしていなければ、基準局データ予測値
の間違いによる測位精度劣化の判断が付き難い物と思われる。
　また、基準局データの伝送遅延によっても測位精度が大きく左右される。今回の実験で使用した受信
機では、基準局データの伝送遅延は4秒が限界であった。この時の測位精度の劣化は、直接基準局デー
タを伝送した非同期モード測位の3倍程度測位精度が悪くなることが分かった。
5．1．2　　同期モード
　同期モードについては、測位結果の出力は非同期モードのものと同じであるが、基準局データに同期
して測位を行うために、出力結果の時刻が実時間のものではない。つまり、基準局データが実時間から
1秒遅れて伝送された時の測位結果には、非同期モードが実時間の時刻を出力するのに対し1秒前、即
ち伝送されてきた基準局データの時刻をもって測位結果を出力する。
　測位精度については、常に基準局データの時刻に同期して、受信機内に蓄えておいた同時刻の衛星情
報を使って測位するので、基準局データの伝送遅延時間に関わらず、常に高精度な測位が可能である。
しかしながら、受信機内に蓄えておける衛星情報は無限ではないのである秒数を越すと、順次衛星情報
を破棄していくので、それ以上遅れて入ってきた基準局データに関しては、RTK－GPS測位を行わな
い。今回使用した受信機では4秒が基準局データの伝送遅延の限界値であった。
5．2　まとめ
　本実験では、RTK－GPSの基準局データに意図的に遅延時間を加えたものを使ったRTKGPS測位
を行った場合に、遅延時間に対して測位精度がどのように劣化していくのかを調べた。さらにその時の
移動体に対する追従性にっいても実験を行った。実験の環境としては、実際にRTK－GPS測位が利用
されると思われる環境とはかけ離れて、基線長も短く．30mであった。基線長が短いので、基準局と移
動局で受け得る誤差要因が比較的似ており参考としてのデータしか取れなかった。しかし、そんな環境
でも非同期モードでは、DMCAや地上波テレビ音声多重放送に見られる1～2秒の基準局データの伝
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送遅延時間で2～3c趾の誤差が発生した。しかし、同期モードについては0．7cm程度と1cmを下回る非
常に高精度な測位が可能であった。
　実際に基準局データ放送サービスを利用するユーザは、数kmの基線長でRTK－GPS測位を行うと予
測され、ユーザの環境によっては様々な誤差要因が発生する。それにもかかわらず、一番多く利用され
る・1cm程度の測位精度を要求する工事測量では、実時間性を求めなければ十分な測位精度が得られる
ものの、実時間性を求めてしまうとその測位精度は得られない。これは、基準局データの伝送遅延が原
因であll、伝送遅延が1秒を切っていれば実時間に1cm程度の測位精度が得られる。さらに、基準局に
使用する受信機も出力時間の改善を行うことで更に、実時間での測位精度をあげることが可能であると
予測される。しかし、受信機は内部のアルゴリズム等がメーカ側によって秘密にされており、測位アル
ゴリズムや基準局データの予測方法等はメーカーに頼り切ったものになってしまっている。今後、日本
においてRTK－GPS基準局データ放送網を構築する場合には、放送システムの伝送遅延の可能な限ll
の短縮だけではなく、受信機そのものの研究も重要な課題である。
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